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 要  旨 
 
 
近年，ロボットへの期待が大きくなるにつれ，ロボットに対する要求も 
多くなり多様化もしてきた．単純な作業をこなすものから，より人間的な動作
をするものなど，目的に合わせロボットは設計，製作され，ロボットが 
活躍する場は，一般社会に深く浸透している．産業用ロボット，掃除ロボット， 
レスキュー活動を行うレスキューロボットなど，ロボットは，人間の期待を，
実現化していく存在になるだろう． 
そうした身近に浸透してきた数々のロボットの一つにエンターテイメント 
ロボットがある．人間を楽しませるという考えを基に研究・開発が 
進められており，SONYのAIBOのようなペット型ロボットやロボット玩具は 
その代表的な存在である．今後この様な，ユニークな発想と技術力で 
エンターテイメント性の高いロボットが活躍の場を広げることが， 
更に期待される．本研究室では創設当初から，このような人を楽しませる 
エンターテイメントロボットと呼ばれるような類のロボットの研究を 
行っており，その一環である人間とエアホッケーゲームを行うロボットの 
研究を行っている． 
従来のエアホッケーロボットシステムでは画像処理の際ノイズによりパックを
認識できず，打ち返せない場合があるという問題があった． 
その問題に対し先行研究では画像処理アルゴリズムを改善し， 
画像を取り込んでPC上でリアルタイムで処理し，パックの検出が行える，エア
ホッケーロボットシステムのための視覚システムが開発された． 
この視覚システムをホッケーロボットに実装し，この視覚システムを有効に用
いるためのアームの制御方法，またパックの軌道予測法を提案し，ホッケーロ
ボットに実装した．提案した方法は，パックを確実に防御できるようにパック
の軌道予測，アームをパックへの追従動作が行えるものである． 
本研究ではこれらのシステムを統合し動作実験を行い，視覚システムとロボッ
トアームのハンドアイ協調動作を達成したことを述べる． 
その結果，提案手法によってパックを確実に防御できるようにパックの軌道予
測，アームをパックへの追従動作が行えるものである． 
 
